


















_x = f (z) + u; f (z) = WTS(V Tz) + ¹(z)
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fN (t) = N(f (t))
f (t) = N^¡1(fd(t))
fd(t) = £^(t)











































































Mi(yi)Äyi + Ci(yi; _yi) _yi +Di(yi; _yi) +Gi(yi) = ¿i









vi = ¡12R¡1i LgiVi (i = 1; ¢ ¢ ¢ ; N)
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マルチエージェント系のフォーメーション制御
